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1.Proje Tanimi

Proje Ekibi
Baykoca Cinar Takimi, 01.07.2021 tarihinde kurulmustur. Takimimiz, danigsman hari¢ (3)
kisiden olugmaktadir. Faaliyet alanimiz ise turizm 5.0 odakli ¢alismalardir. Calisma alanimiz
kapsaminda %100 yerli ve Ozgin “Cmar” isimli “Karsilama Robotu” tasarim
gerceklestirilmistir. ik prototip iiretimine ydnelik calismalar baslatilmis olup Teknofest
2022’de “Cinar”in sergilenmesi planlanmaktadir.
Takim danigmani, proje yonetimi sertifikasina sahip olup AutoCAD, Solidworks gibi ¢esitli
programlara dair bilgi sahibidir. Ge¢mis proje yonetimi tecriibeleri ile takima danigmanlik
yapmaktadir. Takim kaptani ve yazilim birimi sorumlusu, teknik lisede yazilim boliimiinde
ogrenim gormektedir. Python programlama diline hakim olup yapay zeka ve makine 6grenmesi
iizerine ¢aligmaktadir. Projede karsilama robotunun yazilimini gelistirmektedir. Elektrik ve
otomasyon birimi sorumlusu ise projenin mekanik tasarimi ve elektronik sistemlerin
tasarimdan sorumludur. Meslek lisesi makine boliimii 6grencisi olup, iyi derece 3D ¢izim ve
elektronik sistem tasarimi gergeklestirmektedir. Ar-Ge ve raporlama birimi sorumlusu ulusal
ve uluslararasi literatiir taramasi yaparak 0zgiinliik ve siirdiiriilebilirlik yoniinde c¢alismalar
yiiritmektedir. Ingilizce arastirma yapabilmektedir. Ayrica yapilan ¢alismalari
raporlamaktadir. Tiim bu bilgiler 15181nda takima dair genel organizasyon semasina sekil 1° de
yer verilmistir.
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Sekil 1 Organizasyon Semast
Proje Ozeti

Proje fikri, yerel yonetimlerin turizm 5.0 ¢alismalar1 odakli ihtiyaglarindan ortaya ¢ikmistir.
Gergeklestirilen literatiir calismasi neticesinde tarihsel/kiiltiirel gegmisimizi yansitan turizm
odakli mekanlarda (kervansaray, miize, han, hamam vb.) turizm 5.0 teknolojisi ¢atis1 altinda
karsilama robotunun yer almadig tespit edilmistir. Bahsi gegen mekanlarda yer alan anlatima
tabi unsurlar gergek kisi tarafindan sesli olarak anlatilmaktadir. Mekanlarda interaktif LED
ekran, dijital ses materyalleri kullanilsa da sinirli ve sabit olan geleneksel bu yontemlerin
ortadan kaldirilmasi hedeflenmistir. Ortadan kaldirma hedefi kapsaminda insansi robot
teknolojisi (Humanoid robot technology) ile “Rehber” goérevini ifa edecek “Cinar” robotu
tasarlanmigtir. Karsilama ve tanitim gorevini ifa edecek robot dort temel dil becerisini hedef
alarak tam 6grenme modeline uygun ¢alisacaktir.

Turizm odakli mekanlarin, zaman ve anlagilabilirlik ilkelerine bagli olarak verimli bir sekilde
tanitilmasisaglanacaktir.

Mekanlarin degeri artirilarak sehirlerin ziyaretci sayilarinda artis saglanmasi planlanmaktadir.
Hem turizm teknolojileri calismalarina katkida bulunmak hem de mobil robot ile karsilama ve
eser tanitimi yapabilmek amaciyla projemizin yazilimsal altyapisi ile mekanik dis kabuk
tasarimlariolusturulmaya baslanmistir. Belirli periyotlarda li¢ tasarim gergeklestirilmistir. Son
tasarim ile ilgili prototip olusturma calismalarina gecilmistir. Teknofest 2022°de robotun
sergilenmesi planlanmaktadir. Sekil.2.’de ilk prototip iiretimine baslanan robota dair teknik
cizimlere yer verilmistir.
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Sekil 2 Uretimine Baslanan 1. Prototip Teknik Cizimi

Mekéana gore programlanabilir mobil robotumuzun detayli sesli anlatimi ve gosterge panelleri
ile ziyaretcilerin hizl1 ve etkili bir bicimde mekana ve eserlere dair bilgi edinebilmeleri
saglanacaktir. Dort temel dil becerisinin her biri, diger becerilerin her biriyle iligkili ve
birbirinin gelisimine katk1 saglayan 6zelliktedir. Herhangi birindeki bir aksama digerlerini de
olumsuz etkilemektedir. Aydeniz, S. & Haydaroglu, M. (2021). Literatiirde bahsi gecen dil
becerilerinin tamaminin etkin ve interaktif bir sekilde ziyaretcilerde de uygulanmasi
saglanacaktir. Ancak bu sekilde tam 6grenme gergeklesebilecektir. Robotun test ¢alismalarimin
gerceklestirilmesi icin “Inegdl Kent Miizesi” tercih edilmistir. Miize’de detayl fizibilite
calismalar1 gergeklestirilmis olup zemin/ylizey detaylar1 ve tanitim hatt1 gibi parametreler
belirlenmistir. Sekil.3.’de proje uygulama alanina yer verilmistir.

Sekil 3 Prototip Proje Uygulama Alani



2. Algoritma ve Tasarim

Algoritmaya gore, program baglangicinda karsilama islemi yapilir. Bu islem igerisinde
karsilama videosu gosterilir. Karsilama islemi bittikten sonra mevcut konumda anlatim islemi
gerekiyorsa ekran tizerinden gergeklestirilir. Anlatim islemi bittikten sonra bir sonraki konuma
doru hareket islemi gergeklestirilir. Hareket i¢in zemine belirli bir renkte hat ¢ekilmistir.
Karsilama robotu ¢ekilen hatti alt kisminda bulunan sensérler ile algilar. Motorlara sensor
verilerine gore giic verilerek hareket saglanmis olur. Anlatim ve hareket islemleri hareket
edilecek konum kalmayincaya dek tekrarlanir.

Iki temel elektronik devre bulunmaktadir, ilk devre mobil robotun hareketini saglar motor
kontrol ile robot hareketi saglanir, bir adet motor siiriicli iki adet motor ve motor kontrol
islemcisi i¢in Raspberry Pi secilmistir, diger elektronik devresi eser tanitim modiilii robotun
gbgsiinde bulunan ekrana video oynatimi eser tanitimi yapacaktir.

Tasarim ¢alismalar1 kapsaminda kolay tiretilebilir, ergonomik, ekonomik bir endiistriyel iiriin
olusturulmustur. Mevcut durum analizi kapsaminda ilgili robot g¢alismalarinda yasanan
sorunlar goz Onilinde bulundurularak gesitli tasarim revizesi islemleri gerceklestirilmistir.
Sekil.4.’te “Cinar”in proje uygulama alaninda gergeklestirecegi karsilama ve tanitim

calismasina dair hat gosterilmektedir.
ROBOT: BAYKOCA CINAR

TANITIM iSTASYOI:I SAYISE: 10 |
(1) TUR MESAFESI: 40 METRE

ES

Sekil 4 Robot Parkuru
Robotumuz iki sistemden olusmaktadir. Robotumuzun genel algoritmasina sekil.6.’de yer
verilmistir. Ilk sistem robotun hareket sistemidir. Bu sistem robotun hareket ve ilerleme
kontroliinii saglamaktadir. Hareket sistemi algoritmasina sekil.7.’da yer verilmistir.

Ikinci sistemimiz ise tanitim sistemidir. Tanitim sistemi, ziyaretciler ile robotun iletisime gecip
onlara rehberlik yapmasini saglayacaktir.



Sekil 5 Proje Uygulama Alan1 Mevcut Durum
Sekil.5.’te proje uygulama alaninda yasanan soruna dair gorsellere yer verilmistir. Bireysel
rehberlik hizmetinde ses, goriintii gibi 6zelliklerinin tek yonlii olmasindan dolay1 verimlilik
diisiiktiir. Kargilamarobotu “Cinar” ile tanitilmasi planlanan alana dair sesli asistan tarafindan
tanittm yapilirken robotun gogilis ekranindan konuyla alakali bilgilendirici videolar
sunulmaktadir. Aym1 anda birden fazla duyu alanina hitap eden interaktif bir yontem
belirlenmigtir. Yontemlere dair detaylara asagida yer verilmistir.
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Sekil 6 Genel Algoritma
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3. Sistem Mimarisi

Bolim 2’de verilen teknik algoritmalara gore sistemin donanim mimarisi sekil.8.’de
verilmistir. Gii¢ iletim yollari, veri iletim yollar1, kullanilan kompanentler, sensorler, motor
siirticliler ve islemci baglantilar1 sekilde mevcuttur. Hareket sisteminde ilerlemek icin ¢izgi
izleme yontemi kullanilacaktir. Cinar Karsilama Robotunun siirdiiriilebilirlik ¢alismalar
kapsaminda takip eden donemlerde yapay zeka modeli ile “haritalama metodu” kullanilarak
otonom ¢aligmasina yonelik planlamalar yapilmistir. Tanitim ¢alismasi kapsaminda “Cinar”
kamera ile taniml1 alanlar1 karekod ile okuyup ilgili tanitim dosyasini ziyaretcilere cesitli

Sekil 7 Hareket Sistemi Algoritma

interaktifalanlarla sunacaktir.
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Sekil 8 Sistem Mimarisi




Ana bilgisayar olarak Raspberry Pi kullanilacaktir, Ana bilgisayarin yazilimi python
programlama dili ile gergeklestirilecektir. Hareket sistemi kizil 6tresi Sensorlerden okunan
verinin bilgisayarda islenip daha sonra dc motor siiriiciilerine iletilecektir, Motor siiriiciileriler
ile de motorlar siiriilecektir, Robot hareket ederken tanitim sistemi de karekod okuma ile
gerceklestirilecektir, yol iizerinde okudugu karekodlara gore ziyaret¢ilere tanitim yapacaktir.
Stereo kamera ile karekod okumasi gergeklestirilecektir. Karekod okuma igin gelistirilen
yazilim sekil 9 da verilmistir.
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Sekil 9 Karekod yazilimi
Proje kapsaminda kullanilacak malzemeler;
+» Raspberry pi
» Display
Stereo kamera
Hoparlor
Motorlar (DC Motor- Servo motor)
Motor siiriiciiler
Tekerlekler
Kiz1l 6tesi sensor
Lazer sensoOr
Hassasiyet sensor
Gic {initesi

X/ X/ X/
LXK R X )

X3

*

X3

*

X/ X/
R XA X4

7
L X4

7
L X4

4. Hayata Gegirilebilirlik/Uygulanabilirlik

Projemiz sahip olunan modern robot teknolojileri ile iiretilebilir ve siirdiiriilebilir bir projedir.
Robotumuzun temelde iki sistemden miisterek oldugu boliim ikide belirtilmistir. Bunlar
robotun hareketinin saglanmasi ve robotun eserleri taniyarak sunum yapmasi ig¢in gerekli
elektronik sistemlerdir.



Robotun konum degisikligini saglamak i¢in robotumuzda 2 adet motor ve bir adet sarhos
tekerlek kullanilacaktir. Bu asamada motorlarimizi motor siiriiciiler yardimi ile Raspberry pi
ile siirmeyi hedeflemekteyiz. Robotun istenilen giizergah iizerinde bulunan serit yolun
kiziltesi sensorler yardimi ile takibi saglanarak robotun hareketine devam edebilmesi
amaglanmistir. Robotun eserlere olan uzaklik ve eserlerin igeriginin tanimi/sunumu i¢in stereo
kamera ile goriintii isleme teknigi uygulanacaktir

L e L

Sekil 10 Uygulama Detaylar1
Robotun kullanict ile etkilesimini ve eser tanimi/sunumunu saglamak i¢in robotumuzda
hoparldr, dokunmatik ekran ve stereo kamera kullanilacaktir. Sekil10 uygulama detaylar
verilmistir.
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Sekil 11 2D/D3 Tasarim
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5. Yenilikcilik/Ozgiinliik

Projenin yenilik¢i yonleri:

-Turizm tanitim1 gerceklestiren gercek kisilerin ¢esitli alanlarda yasadig tiim verimsizligi
(Uzun siiren anlatimlar, gorsel ve ii¢ boyutlu etkiden uzak olug, tek diize anlatimlar,
destinasyonun tamtiminda yasanan zaman problemleri vb.) ortadan kaldirmaktadir.

-Konsept tasarimi dort temel dil becerisine (Dinleme, okuma, konusma, yazma) uygun bir hitap
eder sekilde kurgulanmis ve uygulanmistir.

-Farkl1 dil segenekleriile cok yonlii tanitim saglayabilecektir.

-Otonom tanitim imkani sunabilecektir.

-Etkili sunum tekniklerinin entegrasyonu ile verimlilik odakli sunum hizmeti
gerceklestirecektir.

-Interaktiftir. (Bir yandan yiiz ekramindan dijital jest ve mimiklerle sanal rehber gérevini yerine
getirirken diger yandan goégiis/tanitim ekranindan tamitimini sagladigi unsurlara dair dijital
icerikler sunmaktadir.)

-Diistik maliyetle hizmet sunmaktadir. Gergek kisilere 6denen maaslarin biitge ytikiinii ortadan
kaldirmaktadir.

Piyasadaki benzer iiriinlerden farki:

-Turizm amacl sadece karsilama odakli kullanilan robotlar varken tarihsel destinasyonlarda
(Miize vb.) tanitim ve rehber gérevi géren robot bulunmamaktadir.

-Bu alanda iilkemizde faaliyet gosteren sinirli sayida firma bulunmaktadir. Bu firmalarin
iriinleri daha ¢ok kiralama hizmeti sunmaktadir. Satis maliyetleri ve kullanim alanlan
diisiiniildiigiinde verimlilik oranlar1 diistiktiir.

-Cinar Karsilama Robotunun planlanan iiretim maliyeti emsal iirlinlere gore cok daha diistiktiir.
Ozgiin yonler:

-Turizm 5.0 ¢alismalari literatiirii arastirildigindabu konsepte emsal projeye rastlanmamaistir.
Daha ¢ok turistlerin kullandiklar otel, sosyal tesis gibi alanlarin akillandirilmasi ile ilgili
caligsmalar yiiriitiilmektedir. Yurtdisinda bir firma Arap is adamlar1ile is birligi igerisinde
projemiz minvalinde ¢alismalar yiiriitmektedir.

-Ozgiin endiistriyel tasarima sahiptir. Fikir siirecinden Ar-Ge siirecine gegiste bir¢ok tasarim
degisikligi gerceklestirilmistir. Ilk prototip tasarimimizkolay iiretilebilir tasarlanmustir.
Cinar’1in tamamen yerli olmasi ve her ge¢en yil millilik oraninin artirilmasi hedeflenmektedir.
-Ozgiin karsilama ve tanitim modiiliine sahiptir. Yazilimsal ¢alismalari proje uygulama alan
alternatiflerimize gore tasarlanmistir.

-Siirdiiriilebilir bir projedir. Farkli {iriin alternatifleriile tilkemizde yer alan 428 Miize’de
kullanilabilecektir. Ayrica miizelere ek olarak acik alan turizm destinasyonlarina gore de
proje giincellenebilecektir/gelistirilebilecektir.

-Farkli mekanlara uyarlanabilir. A¢ik ve kapali mekan alternatifleriile turizm potansiyelinin
mevcut kapasitesini artirmak ve nitelik hizmet sunmak mottosu ile ¢ok yonlii
kurgulanabilirdir.
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Probably Product Parameters
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Sekil 12 Uriiniin Tasarimsal Detayl1 Gorseli

6. Bir Soruna/ihtiyaca Coziim Uretmesi

Cozlim iirettigi problem:

-Gergcek kisi tarafindan gerceklestirilen karsilama ve tanitim hizmetinde gercek kisinin
kullandig1 mobil aygit araciligi ile yararlanicilarin talebi yerine getirilebilirken bu islem akigim
tamamen tek yonliiden ¢ok boyutlu hale getirerek dijitallestirme saglanacaktir.

-Miizelerdeki tanitimi gergeklestirilecek materyaller uzun siiren stire¢lerde tanitilmaktadir.
Anlatim siirecinde ger¢ek kisinin unuttugu, atladigi kisimlar olmaktadir. Baz1 materyaller daha
uzun siireli anlatilirken bazi kisimlar daha kisa siireli anlatilmaktadir. Bazi1 materyallere dair
gerek hologram gerekse sesli anlatim cihazlar1 kullanilsa da entegre bir kurgu ile ¢alisma
gergeklestirilmemektedir.

-Insans1 robotlarin gergek kisiyi animsatan jest ve mimikleri ve interaktif anlatim teknikleri
sayesinde tarihile gelecegi birlestiren bir kurgu olmasi ge¢misten alinan ilhamla gelecegi insa
etme kurgusunda kolaylik saglayacaktir. Endiistri 5.0 ¢alismalarina entegre olan tiim alanlarda
turizm alaninin da hizli entegre olmasini saglayacaktir.

-Gergek kisi tarafindan gergeklestirilen tanitim ve karsilama hizmetinin verimliligi kisi ya da
grup sayist arttikga devam eden seanslarda siirekli diismektedir. Bu diisiis ortadan
kaldirilacaktir.

-Insans1 robot teknolojileri iizerine ¢alisan firmalarn iiriinlerinin satis fiyatlarinin ok yiiksek
olmas1 sorununa kars1 mevcut islevleri ile ihtiyaglara cevap veren karsilama ve tanitim robotu
cok daha uygun fiyatlaratedarik edilebilecektir.

Karsiladigi ihtiyag:

-Turizm tanitim1 hizmeti sunulan ortamlarda kalabalik gruplara gercgek kisi tarafindan nitelikli
ve interaktifrehberlik hizmeti verilemedigi i¢in sesli, isitsel ve gorsel tiim etkiyi tek merkezde
toplayan bir konseptle yerel yOnetimlerin turizm tanitim kapasitesini artirma ihtiyacim
karsilayacaktir.
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-Anlatim1 saglanan konuya dair tlim gorsel materyaller aktarilirken ayni zamanda sesli
anlatimla derinlemesine konular irdelenebilecektir.

Gergek hayat ile uyumu:

-Insans1 robot teknolojileri ile gercek kisi tarafindan karsilanan rehberlik hizmetini
karsilayacagi i¢in gercek hayat ile bire bir ortiismektedir.

-Miizelerin ve agik turizm destinasyonlarinin mevcut durumu incelendiginde bu alanlarin
cogunda tanitim ve fuaye alaninin oldugu goriilmektedir. Bu alanlarin akillandirilmasima
yonelik gerek hologram gerekse dijital ekran kullanilmaktadir. Kullanilan bu materyallerin
yerine direkt destinasyona uyarlanabilecek ve her alana gore kurgulanabilecek bir robot olarak
tasarlanmistir.

-Gorsel ve isitsel materyallerin etki giinlinii artirmak adina robot marifetiyle hologram
goriintiilerinde ziyaretcilerle bulusturulmasi planlanmaktadir. Ulkemizde ve Diinya’da mevcut
miize say1s1 gdz Oniine alindiginda sadece miizelerde dahi uygulanmasi konunun gergek hayat
ile uyumlulugunu goézler 6niine sermektedir.

-Ziyaretgiler tarafindan sorulacak sorulara gerek sesli gerek gorsel cevaplar verecek robotun
stirdiiriilebilirligini ziyaretcilerin ve destinasyonun 6zellikleri saglayacaktir. Siire¢ yonetimi
kapsaminda ortaya ¢ikan ihtiyaglar gercek hayat ile olan uyumunun 6niinii agacaktir.

Tablo.1. Proje Yonetimi Takvimi

. AYLAR 1l: - rumu: lamamilandil
Is Paketi Adi/ Tanim LLEL fand

1 2 3 4 5 6

Fikir Gelistirme Kamp1

Planlama Toplantist

GoOvde Tasarim Calismalar1

Sase Tasarim Calismalari

Motor Secim Hesaplamalari

Batarya Tasarim hesaplamalari

Motor Testleri

Batarya Testleri

Sase Hareket Analizi

Sasi Testleri\ Hareket Testleri

Projenin hayata gecisine dair yol haritasina Tablo.1.’de yer alan is paketlerinde yer verilmistir.
On kulugka siireci tamamlanan “Cinar Karsilama Robotunun kulugka siirecine yonelik
calismalar devam etmektedir. Prototip iirlin {iretimi i¢in endiistriyel tasarim ¢alismalar1 ve
yazilim, mekanik, elektrik, statik, otomasyon odakl1 ¢alismalarin ilk fazi tamamlandi. Detayl
hesaplamalar ger¢eklestirildi. Hesaplamalar iizerine gerceklestirilen toplantilar neticesinde ilk
prototip iiretimine karar verildi. Bu kapsamda detayli malzeme listesi ve tedarik agi
olusturuldu. Ilk prototip iiretimine baslandi. Teknofest 2022 sunum siirecine kadar ilk
prototipin liretilmesi yoniinde ¢calismalar tiim hiziyla devam etmektedir.
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Ik prototip ¢calismas1 kapsaminda uygulama proje alanimizda gergeklestirilen test sonuglarina
gore siireklilik arz eden iyilestirme calismalar1 olacaktir. Ur-Ge siirecinde ikinci prototip
calismas1 gergeklestirilecek olup ikinci robot iiretimi gerceklestirilecektir. Tiim ihtiyaglara
cevap veren nihai liriin ortaya ¢ikana kadar toplamda dort prototip tiretimin gergeklestirilmesi
planlanmaktadir. Uygulama alanmi olarak belirlenen Inegél Kent Miizesinde belirli siire
kullanilacak Cinar’a dair elde ettigimiz geri bildirimlere istinaden konuyla alakal1 kurulacak
bir teknoloji sirketi {izerinden iiretim, dagitim, pazarlama agina dair ¢alismalarin
hizlandirilmasi amaglanmaktadir.

Yola ¢iktigimiz teknolojik hazirlik seviyesine deginecek olursak, mevcut durum analizi
gerceklestirildiginde turizm destinasyonlarinda kullanilan turizm teknolojilerinin hologram,
projektor, dijital LED ekran oldugu goriilmektedir. Dikkat ¢ekilmek istenen alana yonelik ciddi
maddi yatirim ile 6zel kurgular gergeklestirilmektedir. Bu daginik sistemi insansi robot
teknolojileri sisteminde toplamak amaciyla yola ¢ikilmistir. Genelde yerel yonetimlerin
koordinesinde olan miize gibi alanlarinda turizm 5.0 ¢alismalarindan uzak olusu da tetikleyici
diger bir nedendir. insans1 robot teknolojilerinde kas, iskelet sistemine kadar detayli calismalar
yiirlitiilmekte olup ileri diizey robot teknolojilerin altligini olusturan basic

humanoid robot calismalar1 “Cinar” markasi ile gelistirilerek sektorlerin ihtiyacina gore
kurgulandi.

Toplum 5.0 kavrami, 2015 yilinda Japonya’da stratejik bir ulusal siyasi inisiyatifle Endiistri
4.0’1 takiben ortaya ¢cikmistir. Bahar, M. Yiizbasioglu, N. Topsakal, Y. (2019). Giinlimiizde
artik endiistri 5.0 odakli turizm 5.0 ¢aligmalar1 agirlik kazanmistir. Turizm 5.0 ¢alismalar
kapsaminda miizeler basta olmak {izere turizm destinasyonlar1 i¢in kurguladigimiz “Cinar”
robotunun proje uygulama lokasyonu olan Inegdl Kent Miizesini, 11 yilda 795 bin 433 yerli ve
yabanci kisi ziyaret etmistir. (Erisim Tarihi: 07.05.2022). Bu acidan degerlendirdigimizde
sadece Inegdl dlgeginde projenin etki giicii ortaya ¢gitkmaktadir.

Ulusal diizeyde siireci irdeledigimizde ise tarihsel ve kiiltiirel gegcmisimizi yansitan mekanlar
olan; camiiler, miizeler, hanlar, hamamlar, kervansaraylar, ¢arsilar, kiliseler, havralar, yer alti
sehirleri, hoytikler, antik kentler vb. alanlar1 ziyaret eden iilkemizden ¢ikis yapan ziyaretci
say1s1 2021 yilinda bir 6nceki yila gore %85,5 artarak “29 milyon 357 bin 463” kisi olarak
gergeklesmistir. Bunlarin %81,5'ini 23 milyon 940 bin 21 kisi ile yabancilar, %18,5'ini ise 5
milyon 417 bin 442 kisi ile yurt disinda ikamet eden vatandaslar olusturmustur. Medeniyetler
besigi olarak adlandirilan Anadolu cografyasinin mevcut turizm potansiyelinin turizm 5.0
odakl akilli teknolojilerle dijital doniisiime tabi tutulmasi elzemdir. Tiim bu gerekgeler 15181inda
karsilama ve tanitim gorevi yiiklenen “Cinar” robotu 6zgiin konsepti ile basta lilkemizde
akabinde ise stirdiiriilebilirlik planlar1dogrultusunda uluslararasi platformlarda kendini siirekli
gelistirerek gérevini yapmaya devam edecektir.



7. SWOT Analizi
Tablo 1 SWOT Analizi

| Giiclii

e Kolay ve diisiik maliyetle tliretilebilir
olmasi

e Strdirtlebilir ve tiim destinasyonlara
gore uyarlanabilir olmasi

e Cok yonli becerilere ayni anda hitap
ederek karsilama ve tanitim saglamasi

e Turizm 5.0 teknolojileri kapsaminda

yenilik¢i ve 6zglin tasarima sahip olmasi

Yenilik¢i olmasi sebebiyle sektordeki

hizmet kalitesini arttirmasi

Firsat

e Projenin hitap ettigi sektoriin stirekli
yenilige a¢ik olmasi.

e Turizm 5.0 teknolojilerine ilginin yliksek
olmasi. Turizm sektoriinde bu alandaki
ihtiyacin karsilanmamis olmasi.

e Ulkemizde ve Diinyada robot
teknolojilerinin Pazar payinin her gecen
gln artmasi

e Emsallerine gore planlanan satis
bedelinin daha uygun olmasi

Zayif

e Turizm 5.0 teknolojileri yeni olmasi
sebebiyle bu alanda literatiir kaynaginmn
az olmasi.

e Turizm sektorinin hizh degisiminden

otiri  Urtiniin ~ stirekli  gilincellenme
ihtiyaci.
Tehdit
e Bualandarekabetin her gecen giin
artmasi

e Dijital miize ve dijital turizm
destinasyonlari ¢alismalarinininsansi
robot teknolojisini golgelemesi

e Metaverse alanina uyum ve
entegrasyon ¢alismalari

Tablo.2. Risk Analizi
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Tablo 3 Risk Haritasi

Risk Puani ve Renk Diisiik Risk Orta Diizey Risk Yiiksek Diizey
Agiklamasi (1-3) (4-6) Risk (7-10)

Diisiik Risk -Ziyaretgiler tarafindan robota zarar verilmesi
(1-3)
. -Sarj iinitesinin arizasi nedeni ile robotun tam sarj edildigi diisiiniilerek
Orta Diizey ziyaretgilerin kabul edilmesi
Risk (4-6) | ZYHE
Yiiksek -Tanitim ekraninda yasanabilecek mikro goriintii bozukluklar1
Diizey Risk
(7-10)
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